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PENERAPAN SENSOR ULTRASONIC PADA ROBOT PENDETEKSI
GAS KARBON MONOKSIDA (CO) BERBASIS
MIKROKONTROLER ATMEGA 16
IKE OKTARINI
Teknologi didunia telah mengalami kemajuan yang sangat pesat, terutama
dibidang robotika. Dalam perkembangannya sensor ultrasonic merupakan sensor
yang wajib ada pada robot terkini, agar robot dapat berpindah dan tidak menabrak
dinding atau halangan yang ada didepannya robot perlu sensor ultrasonic. Robot
pendeteksi gas ini bertujuan untuk mendeteksi adanya kandungan gas karbon
monoksida yang berbahaya dengan cara melakukan pencarian keruangan-ruangan,
robot bergerak menggunakan aplikasi dari motor DC dan mikrokontroler atmega
16 sebagai pengendali, serta Smartphone sebagai media informasi melalui
Bluetooth. Sensor ultrasonic adalah sensor yang dapat mendeteksi adanya
penghalang yang berada disekitarnya dan memiliki sistem navigasi yang baik
untuk robot. Range jarak sebuah sensor ultrasonic berkisar antara 3 cm – 3 m
dengan output panjang pulsa yang sebanding dengan objek. Setiap sensor
ultrasonic mendeteksi jarak sebesar 3 cm pada objek dengan kecepatan intensitas
cahaya sensor 34x103 cm/ms maka didapatlah waktu tempuh sebesar 0,00008 ms.
Semakin jauh jarak pantul dari sensor ke penghalang maka akan semakin lama
waktu tempuh dari gelombang ultrasonic dan pada tampilan osiloskop akan
semakin besar pula lebar pulsa yang dihasilkan.
Kata Kunci : Sensor ultrasonic, Mikrokontroler, Robot Bluetooth, Smartphone.
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ABSTRACT
APPLICATION OF ULTRASONIC SENSORS ON THE ROBOT GAS
CARBON MONOXSIDE (CO) DETECTOR MICROCONTROLLER
BASED ATMEGA 16
IKE OKTARINI
The technology world has progressed very rapidly, especially in the field
of robotics. In it development ultrasonic sensors are the sensors that must exist in
the current robot, to the robot can move and not hit a wall or obstacle, it needs in
front of the placed robot ultrasonic sensors. Gas detection robot aims to detect the
presence of carbon monoxide contents of harmful gases by means of spatial-room
search, the robot moves that the application of a DC motor and a microcontroller
Atmega 16 as a controller, as well as an information medium Smartphone via
Bluetooth. Ultrasonic sensors is a sensor that can detect the presence of a barrier
that are around and have a good navigation systems for robots. The range of
ultrasonic distance sensor is between 3 cm - 3 m with an output pulse length that
is proportional to the object. Each ultrasonic sensors detect the distance of 3 cm
of the object with the speed of light intensity sensor 34x103 cm / ms, then its
travel time of 0.00008 ms. The farther the distance from the sensor to the barrier
reflection it will be the longer travel time of the ultrasonic waves and on the
oscilloscope display greater the pulse width will also be wider.
Keyword : Ultrasonic Sensors, Microcontroller, Robot, Bluetooth, Smartphone
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